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UNTVERSM SAINS I\,IAT.AYSIA
Pepertksaan Semester Pertama
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EEE 313 - Slstem Kawalan I
Masa : 13 JamI
ARAHAN KEPADA CALON:
Stla pastikan bahawa kertas peperlksaan ini mengandungi 4 muka surat
beserta Lamplran (2 muka surat) bercetak dan EMEAL(4} soalan sebelum anda
memulakan peperlksaan lnl.
Jawab SEMUA soalan.
Agthan markah bagl setlap soalan dlberikan dl sut sebelah kanan sebagat
peratusan dartpada markah keseluruhan yang dtperuntukkan bagl soalan
berkenaan.
Jawab kesemua soalan dl dalam Bahasa Malaysta.
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dlberikan oleh1. (a) Satu sistem lelurus dan
persamaurn keadaan dan
masa tak berubah adalah
keluaran seperti berlkut:
o1
-lu
-1J
i= [i ?n]**
y = [I -llx
Cart fungst ptndah
(500/6)
(b) Satu ststem lelurus dan masa tak berubah mempunyal persamaan
keadaan,
i=1-z-51 **fll"L4 -7J L-ll
dengpn:ro = [1 -tfT dan g = 11(t)
Guna teknlk pembolehubah keadaan untuk mencarl x(t).
(5Oolo)
Pertlmbangkan slstem kawalan suapbaltk dt bawah.
Sistem
c(s)
Y(s)
U(s)
2.
R(s)
Pengawal
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Seldranya Gc(s) adalah pengawal kamlran berkadaran (PI), raitu
Q{s) = I{p*Els
(a) Tentukan fungst pindah ffi seUagai nisbah dua pollreomtal dalam s.
(3Oolo)
(b) Apabtla satu rangkap langkah-unlt, R(s) = 1/s, dlkenakan pada
kemasukan akan menghastlkan sambutan langkah c(t) yang
mempunyat ctrt-ciri sepertl berikut,
(f) Puncak lelaJalq P.O. = 9.5026g Masa untuk puncak lelaJak, Tp = I saat
Andatnya C(s)/R(s) mewaklll satu slstem tertlb kedua yang "plawal"
(sekurang-kurangnya pembawah persamaan), carl ntlal Kp dan K1
yang dlperlukan.
(7Oo/ol
3. Pertlmbangkan satu slstem kawalan suapballk unitt dengan fungst
ptndah hadapan sepertt berlkut:
G(d= K
s(s+6Xs+12)
Ntlat K dlpillh supaya slstem mempunyal ctrl-ctrt slstem terttb kedua
teredam kurang deqgan faktor redaman e = O.7Ozt.
(a) Untuk faktor redaman dl atas, pemampas kaskad dikehendakl
untuk menghasilkan masa pengesetan 2o/o Ts sebanyak satu saat.
Tentukan ttttk londar punca (root locus) yang dtperlukan s6.
(2W/ol
(2U/o)
3 2 g "'4/-
(b) Carl nllat K.
IEEE 3r3l
(c) Pemampas fasa-mendahului (phase-lead) mempunyai sifar pada
s = -6; tentukan kedudukan kutub untuk menghasilkan speslllkast
yang dtperlukan.
(4Oo/o)
(d) Cart nllal gandaan pemampas I{q . (2Oo/ol
4. Satu sistem kawalan suapbalik unlti mempunyai fungst pindah hadapan
sepertl dt bawah
%(s)= K 'vP\v' 
s(r +-s-of '
plot gandaan log-magnitud (asimptot sahaJa) ditunJukkan dalam
lampiran. PlotJtdar fasa (phase margin) lawan Tjuga dilamptrkan.
(a) TentukanJldar fasa untuk ststem dt atas.
(2Oo/ol
(b) Rekabentuk satu pemampas kaskad mengekori (lag compensator)
dalam bentuk
l+l o
Gs(o) = 
-+: (h.aZI l a
- (r)p
untuk menghastlkan Jldar fasa sebanyak 45o dan mempunyal satu
tahap ralat slnusotd frekuensl-rendah (low-frequency slnusoldal
error level) sekurang-kr:rangnya 4o/o sehtngga frekuensl
or = O.5 rad/saat.
(4oo/ol
(c) TlrnJukkan asimptot gandaan untuk GcGp dan Gs di atas graf yang
sama' 
(4oo/ol
3 fdo.'" 
-
-4-
?
obg
rl
o
FIo
fr
fi
Fq
F,i$d-Sixi{r**,t!. .t*r.*,ljir.;$S,. 
.,
t..\
f"]t'lttl
c/)
I
I
c{
I
zD&f:l
U
v!l
Hz
D
z(
E
Ff
a
fq
aH
F)
lcvfli l] -ll,|
e l1'- l>tlc\t'o:^
.F ll y. oN"'Nt
I r f.'-
.l(l.)
-ls313 l*lx 
=_i N t-> larlx
'c Ar 
->O 'rr l-+-X:N
_r;lOF03l6 i l.tcv try
tt ll lt
F N c llla-3o'
332
